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Vd，，:~ (3/吉7π)(Br/Nr) Er cosαー (3/π)
Br x，. 1 d， (1) 
TrPα十 (α一as) =に(1d，-I d，，)定電流制御 (2) 
逆変換器
Vd，i = (3/す!1C)(B;/N)巳 coss+ (3/π) 
B;丸 1d， (3) 
cosy=cosβ+/τxi Idj (~/N;) (4) 
Ti.pβ+(β ん)= 民 (y一九)定余裕角制倒5)
直流送電線
Li， .pld，+R.J，1 d， =Vdor-Vdoi (6) 
(2) 同期機方程式
磁東電流方程式









































~ 2-~ 2...L・ 21 ，~ld寸-lti
1;+1[= (18/πち(Bi/Ni)I]， 
Vd1 d+丸1~= {R.Jo+ (3/π) BiXi} 1 do'




X (心 =AX(t) +BU (t) 自唱
X(ο=(ムSムd'!J.'Prd!J.1 dc!J.αAβ 














X (t) =AX (t) 白骨









玉ci)ーす (X(t) ) 包自
乙の動態安定測度Tは，状態空間内の全ての点における




V (X (t)) =X (t) P X (心
T 
V(X(t)) =-X (心 CX(。 世司。










S T =:'. T. 
V 1" v 
(3) 



















l乙初期変位x(to)=[O.l 000000 OJ T を与えた




























































































































































































































H=士(XT(t) QX (t) +UTω RU(t) ) 
十pT(t)(AX(t)十BU (t) 側





=AX(t) +B U(t) 自由
iJH 
p (t) =τ亨""T.¥iJX (t) 










P (t) =KX (t) (43) 
と仮定する乙とにより最適制御U(t)は
U (t) =_R-1 B T K X (t) (44) 
となる。 (43)式の時間導関数に側，側式を代入すると次式
のリッカチ方程式が得られる。




F=R-1 B TK (46) 
* とすると，最適制御ベクトルU (t) は
* U (t)=-FX (t) (4司
* で与えられる。最適制御U (t)により，凶式は，






て， diag (101 0 0 0 0 0 0) R については， diag (1 
1 )とする。最適フィードパックゲインFは， (45)，品紙
より次式となる。
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0.051912 -0.06784 407.897 0.06398 ーo.14808 0 .00312 0.00837 -0 .5729 1 
F=I I 
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同期機定数 (p.u. ) 
Xd 2.1 ra 0.1 M 0.015 
Xq 2.1 Md 0.002 D 0，005 

























Br 1.0 日| 1.0 
Nr 1.286 Nj 1.325 
Xr 0，12 Xj 0.12 
















系統初期値 (p.u. ) 
P 1.0 Q 0.1 Pdc 0.3 
Vt 1.0 Vdcr 1.0 Idc 0.3 































































































































































































































































































































































































































































































































































M4 9 x 9の行列である。
























Vfd 2.466 Vd 0.8473 Vq 0.5311 
1.005 Id 0.9005 Iq 0.4464 
中fd0.0027 中d 0.0015 中q-0.0025 
5 1.4864 θ 1.0109 3.2715 
V Q9605 Id 0.3049 Iq 0.0784 











[ Mp'十Dp+F" F12 
F21 F，+ω。Td6p







F'7 F'8 I 
1 F'7 F'8 J 
ムβ)T=COO)T 
。-1 。
t.I d， ムPmムVfdムLムVtx (M t.ψtd 
制御装i汽のゲインおよび時定数
Kr 0.1 Tr 0.1 
K 40.0 Tj 0.1 
lくf 3.0 可 0.5 







K，=2(Rd，+3BiX/π) Id， + (3/2/π) (Bi/Ni) Ei cosβ 
K，早 (3/2/Jl") (B;/Ni) Ei Id， Sinβ 
である。
Xl=ムo，x，=ムO，X3=ムsbfd，x，詰t.Idc， X5 = t.α， 
X6=ムβ，X7=t.V(d， x8=t.Pmかつ U，=ム1d" 





l詑-j-t-|〔ムS ムs:t.Vd ム1.)T 





























































I 0 0 0 0 -Kr庁 r O 
K;/Ti o ( ) 0 0 
乙乙で， G41=E1F41， G43=E1F"， G4=Re+E1F"， 
G45需 E2，G46=E3-EIF4S， E1=(3'/吉!1()(Br/Nr) cosα 
E2 = (3'/吉/1()(Br /Nr) Er sinα， E3= (3./2/π) (Bi/ Ni) Ei sinβ 
Re=Rd' + (3/1() (BrXγ+BiX;)かっ
G..= (vそ"xiNi)/ (Ei sin y)， G6 = sinβ/siny 
Gn=-F41' G73=-F." G'4=-F4" G'6=-F.s， 
とおいている。
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